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Ohjausmenetelma juoksumattojarjestelyssa ja juoksumatto- 
jarjestely 

Keksinnon kohteena on ohjausmenetelma juoksumattojarjestelyssa 
5 ja menetelman toteuttava juoksumattojarjestely. Keksinnon selityksessa kes- 
kitytaan kuntoiluun tarkoitettuun motorisoituun juoksumattoon, mutta keksinto 
soveltuu kaytettavaksi myos muunlaisissa, vastaavalla paaperiaatteella toimi- 
vissa laitteissa. Termin juoksumatto katsotaankin tassa yhteydessa kasittavan 
laajemmin seka ihmiselle etta elaimille suunnattuja, liikkuvan kulkupinnan ka- 

10 sittavia laitteita, kuten esimerkiksi kavelymaton. Juoksumattojarjestely pitaa si- 
sallaan juoksumaton ja siihen liittyvat oheislaitteet kuten tietokoneen. 

Tyypilliset juoksumatot koostuvat runkoon asennetusta, motorisoi- 
dusta juoksuhihnasta, jonka pyorimisnopeutta ja kaltevuuskulmaa voidaan 
saataa kayttajan tarpeiden mukaan. Naiden parametrien saato on tyypillisesti 

15 toteutettu manuaalisesti tai ohjelmallisesti. Manuaalinen saato on ongelmal- 
lista erityisesti kayton aikana, koska se hairitsee kayttajan suoritusta tai edel- 
lyttaa apuhenkilon kayttoa. Ohjelmallinen saato on tyypillisesti toteutettu use- 
alla esivalinnaisella ohjelmalla, jotka saatavat juoksumaton parametreja ajan 
funktiona. Ohjelmallinen saato ei vaadi kayttajalta toimenpiteita suorituksen ai- 

20 kana, mutta ei myoskaan valttamatta reagoi kayttajan suoritukseen juoksu- 
matolla. Poikkeuksena on sykemittarin tuoma informaatio, jolla voidaan saataa 
juoksumattoa kayttajan suorituksen aikana. 

Interaktiivisempi saato saataisiin aikaiseksi, jos sykeinformaation li- 
saksi ohjauksessa voitaisiin kayttaa hyvaksi esimerkiksi kayttajan paikkatietoa 

25 juoksumatolla. Position avulla voitaisiin juoksumaton parametreja saataa 
kayttajan suoritusta vastaavaksi. Esimerkiksi kayttajan jatkuva siirtyminen 
juoksumaton loppupaahan voi merkita kayttajan vasymista, ja juoksumaton 
pyorimisnopeuttaa tulee pienentaa. Positiotiedoilla voidaan itse juoksumaton 
lisaksi ohjata oheislaitteiden kuten tietokoneen, pelikonsolin, matkapuhelimen, 

30 kommunikaattorin tms. parametreja. Naiden oheislaitteiden kayton voidaan 
katsoa lisaantyvan tulevaisuudessa, kun juoksumaton ymparille halutaan tuo- 
da uusia sovelluksia kuten esimerkiksi virtuaali- ja pelimaailma. 

Juoksumattojen yhteydessa on tunnettu joitain kayttajan paikkatie- 
don maarittamiseen verrattavissa olevia jarjestelmia. Kayttajan karkea pai- 

35 kanmaaritys on toteutettu esimerkiksi valokennojarjestelmalla, jossa ennalta 
maarattyihin kohtiin sijoitetut valonlahteet ja niiden vastakappaleet havaitsevat 
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valonsateen kulkureitille siirtyneen kayttajan jalan. Tallaista paikannusta ja 
sen esitysta ajan funktiona esittaa kuvio 1. Jarjestelman heikkous on mene- 
telman diskreettisyys; valokennojarjestelmalla voidaan havaita kayttajan ase- 
ma vain tietyissa paikoissa riippuen valoniahteiden sijoittamisesta. Paikan- 
5 nusmenetelma ei siten ole riittava kehittyneimpiin ohjaussovelluksiin, esimer- 
kiksi virtuaalimaailman yhdistamisen, joka vaatii jatkuva-aikaisen positioinfor- 
maationvirran. Useampien valonlahteiden sijoittaminen tosin jonkin verran li- 
saa paikannustarkkuutta, mutta tekee jarjestelmasta entista raskaamman ja 
lisaa laitteiston hintaa. On myos kehitetty jarjeste|ma (Dr. G. Coen, E. Luhn, D. 
10 Oberhoff, Dusseldorf, Saksa) jossa kayttajan etaisyyden maaritys juoksumaton 
etureunasta tapahtuu aanen heijastuksen vaihe-eroja hyvaksi kayttaen, mutta 
tamakin jarjestely vaatii kalliita lisalaitteistoja olemassa olevaan juoksumatto- 
jarjestelyyn. 

Keksinnon tavoitteena on siten kehittaa menetefma ja laitteisto si- 
15 ten, etta juoksumattoa ja siihen liittyvia oheislaitteita voidaan ohjata kayttajan 
jatkuva-aikaista paikkatietoa hyvaksikayttaen. Menetelman toteuttava laitteisto 
tulee olla toteutettavissa yksinkertaisesti ja edullisesti kayttaen hyvaksi juok- 
sumattoon aiemrnin yhdistettyja laitteita. Keksinnon tavoite saavutetaan me- 
netelmalla ja laitteistolla, joille on tunnusomaista se, mita sanotaan itsenaisis- 
20 sa patenttivaatimuksissa. Keksinnon edulliset suoritusmuodot ovat epaitse- 
naisten patenttivaatimusten kohteena. 

Keksinto perustuu siihen, etta juoksumattojarjestelman ohjaus suo- 
ritetaan osaksi juoksumaton kayttajan positioon perustuen, ja nimenomainen 
paikkatieto muodostetaan kayttajaan liitetyn laitteen lahettamasta sahkomag- 
25 neettisesta signaalista. 

Keksinnon mukaisen menetelman ja jarjestelman etuna on kaytta- 
jan suoritukseen aktiivisesti reagoiminen, tarkka ja jatkuva-aikainen kayttajan 
paikannus, yksinkertainen toteutus ja soveltuvuus tulevaisuuden interaktiivisiin 
ratkaisuihin. Jarjestelmassa voidaan kayttaa hyvaksi nykyisia juoksumattoon 
30 liitettyja apuvalineita kuten sykemittaria, jolloin saastetaan kustannuksissa ja 
luodaan tunnetuille laitteille uusia sovelluskohteita. 

Keksintoa selostetaan nyt lahemmin edullisten suoritusmuotojen 
yhteydessa, viitaten oheisiin piirroksiin, joista: 

Kuvio 1 esittaa tunnettua valokennoilla muodostettua, diskreettista 
35 paikannusta ajan funktiona, 



Kuvio 2 esittaa keksinnon mukaisen ohjausmenetelman sahkomag- 
neettisella kentalla muodostettua, jatkuva-aikaista paikannusta ajan funktiona, 
Kuvio 3 esittaa keksinnon mukaisen menetelmaa periaatetasolla. 
Kuvio 4 esittaa keksinnon mukaisen jarjestelman yhta edullista suo- 
5 ritusmuotoa. 

Tunnettua tekniikkaa esittavassa kuviossa 1 on esitetty juoksumatto 
1 ja kayttaja 2 seka juoksumaton reunoille sijoitetut valonlahteet 3 ja 4. Va- 
lonlahteet on sijoitettu siten, etta niiden vastakappaleet 5 ja 6 havainnoivat 
valonsateen kulkureitille tulevat esteet. Kuviosta huomataan, etta juoksijan 

10 paikkatieto on saatavissa vain ajanhetkina 1 12 3 , jolloin juoksija osuu valonsa- 
teiden reitille. Jos valonsateita ei ole jarjestetyt tiheaan juoksumaton reunoille 
ei ole mahdollista tietaa mihin suuntaan osuneesta valonsateesta juoksija seu- 
raavaksi liikkuu. Kuviossa on esitetty vain juoksumaton pitkittaissuuntaisen 
liikkeen paikantava jarjestelma. 

15 Kuviossa 2 on esitetty keksinnon mukaisen ohjausmenetelman pai- 

kannusjarjestely, jossa juoksijaan 22 on sijoitettu sahkomagneettisen kentan 
muodostava signaalinlahde 23 ja juoksumaton 21 yhteyteen signaalin vas- 
taanottolaite 25. Vastaanotetun signaalin voimakkuuden eli kaytannossa ken- 
tanvoimakkuuden perusteella voidaan tunnetusti maarittaa lahettimen etaisyys 

20 vastaanottimesta. Kun vastaanotin on sijoitettu juoksumaton paahan, pysty- 
taan kayttajan Hike juoksumaton pitkittaissuunnassa tunnistamaan. Vaaditta- 
essa erityisen tarkkaa paikannusta voidaan juoksumatto varustaa useammalla 
signaalin vastaanottimella, jolloin huomioidaan eri vastaanottimien mittaamat 
kentanvoimakkuudet. Vastaanottimet voidaan sijoittaa juoksumaton erisuun- 

25 taisille sivuille, jolloin pystytaan reagoimaan seka maton pitkittaissuunnan etta 
poikittaissuunnan mukaiseen liikkeeseen. Molemmat vastaanottimet voivat 
myos sijaita maton samansuuntaisilla sivuilla tai yhdella sivulla, jolloin ne on 
edullisesti oltava selvasti erillaan toisistaan (20 - 120 cm). Vastaanottimien 
erilaisella sijoittelulla voidaan kohdistaa paapaino liikesuunnalle, joka on kul- 

30 loinkin kyseessa olevassa sovelluksessa oleellisin. 

Kuviossa 3 on esitetty keksinnon mukaisen menetelman periaate 
lohkokaaviona. Juoksijaan liitetty lahetin 31 lahettaa signaalia 30 sahkomag- 
neettisena kenttana vastaanottimelle 32. Signaali muokataan 33 ja valitetaan 
mikroprosessorille 34, joka muodostaa kentan voimakkuudesta saadun etai- 

35 syystiedon perusteella positiotiedon 39 ja/tai ohjausinformaation 38. 
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Kuviossa 4 on esitetty keksinnon mukaisen jarjestelman yksi edulli- 
nen suoritusmuoto, jossa lahettimena ja vastaanottimena kaytetaan syke- 
mittaria. Kuviossa juoksumatolla 51 olevalla kayttajalla on yllaan sykemittarin 
vyo, joka toimii signaalin 40 lahettimena 52. Sykemittarina voidaan kayttaa 
5 esimerkiksi merkkeja Polar, Sigma Sport tai Cardiosport ja signaalin 40 lahe- 
tystaajuutena esimerkiksi taajuutta 5 kHz +/- 10%. Juoksumattoon kiinteasti 
liitetty vastaanotin 42, tassa tapauksessa sykemittarin vastaanotinosa Polar 
PCBA RX2000 tai RMOD1, vastaanottaa signaalin 40. Vastaanotetun signaa- 
lin 40 voimakkuustieto luetaan vastaanottimen mittauspisteesta tai suoraan 

10 vastaanottimen kelalta. Taman voimakkuustiedon perusteella voidaan tunne- 
tusti maarittaa lahettimen etaisyys vastaanottimesta. Signaalin kasittelyssa 
signaali vahvistetaan 43, suodatetaan 44 ja muunnetaan 45. Mikroprosessori 
46 maarittaa signaalin 40 voimakkuuden perusteella saadusta etaisyydesta 
edelleen positiotiedon 49, joka valitetaan tietokoneelle tai pelikonsolille 50, 

15 ja/tai muokkaa ohjausinformaation 48 valitettavaksi maton ohjaukseen. Juok- 
sumaton ohjaus voi kasittaa maton pyorimisnopeuden saadon rnattomoottorin 
53 kautta tai kaltevuuskulman saadon nostomoottorin 54 kautta. Kuvatussa 
jarjestelmassa voi samanaikaisesti kulkea kuntoilijan pulssin syke-informaatio. 

Alan ammattilaiselle on ilmeista, etta tekniikan kehittyessa keksin- 
20 non perusajatus voidaan toteuttaa monin eri tavoin. Keksinto ja sen suoritus- 
muodot eivat siten rajoitu ylla kuvattuihin esimerkkeihin vaan ne voivat vaih- 
della patenttivaatimusten puitteissa. 
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Patenttivaatimukset 

1 . Ohjausmenetelma juoksumattojarjestelyssa, tunnettu siita, 

etta 

- lahetetaan sahkomagneettista signaalia (30,40) kayttajaan liite- 
5 tylla lahettimella (31,52) 

- vastaanotetaan sahkomagneettista signaalia (30,40) ainakin yh- 
della juoksumaton yhteyteen liitetylla vastaanottimella (32,42), 

- maaritetaan vastaanotetun signaalin (30,40) voimakkuudesta 
kayttajan etaisyys mainitusta ainakin yhdesta vastaanottimesta (32,42), 

10 - muodostetaan etaisyyden perusteella positiotieto (39,49) ja/tai 

ohjausinformaatiota (38,48). 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmenetelma, tunnettu 
siita, etta menetelmassa ohjausinformaatiota (39,49) kaytetaan juoksumaton 

15 ohjaamiseen. 

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmenetelma, tunnettu 
siita, etta menetelmassa ohjausinformaatiota (39,49) kaytetaan juoksumaton 
pyorimisnopeuden ja/tai kulman saatoon. 

20 

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen ohjausmenetelma, tunnettu 
siita, etta menetelmassa positiotietoa (38,48) kaytetaan tietokoneen ja/tai 
oheislaitteen ohjaamiseen. , 

25 5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, 

tunnettu siita, etta signaalia vastaanotetaan kahdella vastaanottimella ja 
vastaanotettujen signaalien voimakkuuksien perusteella maaritetaan juoksijan 
etaisyys molemmista vastaanottimesta. 

30 6. Juoksumattojarjestely, joka kasittaa juoksumaton ja on tun- 

nettu siita, etta se lisaksi kasittaa 

- lahettimen (31,52), joka on sovitettu liitettavaksi juoksumaton 
kayttajaan ja lahettamaan sahkomagneettista signaalia (30,40), 

- ainakin yhden vastaanottimen (32,42), joka on sovitettu juoksu- 
35 maton yhteyteen vastaanottamaan lahettimen (31,52) lahettamaa signaalia 

(30,40), 
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- laitteiston signaalin kasittelemiseksi (33,43,44,45), 

- laitteiston informaation muodostamiseksi (34,46), joka on sovitettu 
vastaanottamaan signaalin kasittelylaitteistolta (33,43,44,45) tulevan informaa- 
tion ja muodostamaan siita kayttajan positiotiedon (39,49) ja/tai ohjausinfor- 

5 maation (38,48). 

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laitteisto, tunnettu siita, 
etta sahkomagneettista signaalia (30,40) lahettava lahetin (31,52) on syke- 
mittarin lahetinosa. 

10 

8. Patenttivaatimuksen 6 tai 7 mukainen laitteisto, tunnettu 
siita, etta laitteisto kasittaa kaksi vastaanotinta (32,42), jotka on sijoitettu juok- 
sumaton (51) kahdelle erisuuntaiselle sivulle tai selkeasti erilleen toisistaan 
(20-1 20cm). 

15 
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(57) Tiivistelma 

Keksinnon kohteena on ohjausmenetelma juoksumat- 
tojarjestelyssa. Ohjausmenetelmassa lahetetaan sahko- 
magneettista signaalia (30) kayttajaan liitetylla lahettimella 
5 (31) ja vastaanotetaan sahkomagneettista signaalia (30) 

ainakin yhdella juoksumaton yhteyteen liitetylla vastaan- 
ottimella (32). Vastaanotetun signaalin (30) voimakkuu- 
desta maaritetaan kayttajan etaisyys vastaanottimesta (32) 
ja etaisyyden perusteella muodostetaan positiotieto (39) 
10 ja/tai ohjausinformaatio (38), joilla ohjataan juoksumattoa 

ja/tai oheislaitteita (36). 



(Kuvio 3 ) 
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MIKROPROSESSORI 
Positiotiedon muodostaminen 



Positiotieto 39 
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